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をI(x, y)とすれば，平均値d(x, y)は 
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図-1	 	 地図画像(那智勝浦町井関地区)	 
 
図-2	 	 適応2値化処理した結果	 
 




き最短経路のコスト f(n) は 
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② スタートノードを Open リストに追加し, Closeリ
ストを空にする. (g(S) = 0 であり f(S) =h(S)) 
③  Open リストが空なら探索は失敗とする. （ス
タートからゴールにたどり着く経路が存在しない） 













ii. m が Open リストにある場合, f’ (m) <f(m) で
あるなら f(m)=f’(m)に置き換える. このとき記
録してあるmの親をnに置き換える. 
iii. mがCloseリストにある場合, f(m)<f(m) である
なら f(m)=f’(m) としてmをOpenリストに移動
する. また記録してあるmの親をnに置き換える. 










て経路探索ができる. 適応例として,  地図画像に危険領 
 










iξ  (j = 1, 2, i ∈ N) とすると，
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と定義できる. ここで xはロボットの座標である. 次に
座標 xにおける障害物を回避するベクトル場 wv は 
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と定義できる. ここで， wr は最近傍にある障害物との
距離, www cba ,,  は正の定数である. 同様にして，危険
領域を回避するベクトル場 pv は 
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と定義できる. ここで， pr は最近傍にある危険領域と
の距離, ppp cba ,,  は正の定数である. これら３つのベ
クトル場から最終的に得られる速度ベクトル場 iv は 
 



















証した. まず, 地図 (図-6) と同様の地形 (図-7) をシ
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ここで pjir , 
wk
ir は, それぞれロボットが移動した経路















図-5	 	 全方向移動ロボット	 
	 











図-7	 	 シミュレータ内に再現した地図の地形 
 
表-1	 計算機の性能	 
Operation system Windows7 64bit 







タイヤの大きさ 24(w) × 400(r) 
土台の大きさ 400(w) × 400(d) × 100(h) 
表-3	 従来手法と提案手法の比較結果	 
パターン U 総距離 
① 13400 34.54 

























	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 図-10	 	 情報反映前の地図	 
 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 図-11	 	 安全地帯と危険地帯を反映した地図	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